














FLEXIBLE LEG ROBOT IMITATING GAIN OF CEPHALOPOD 
-REALIZATION OF FLOOR MOVEMENT BY CHANGING FRICTION - 
 
原口 祐介 





In recent years, a lot of attention has been placed on the development of robots for maintenance and 
inspection of large buildings, searching for humans and collecting information in the event of a disaster.  In 
this study, flexible legs were realized using SMA and silicon. Octopus walking patterns use muscles. Friction 
was used for pulling and pushing by muscles. The friction was reproduced by the difference in the frictional 
force of the brush between the front leg and the rear leg. 
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１． はじめに 















































































(a)剛性小       (b)剛性中         (c)剛性大 









る.  電流を流すことで駆動可能なので, 生物のような
柔らかで静かな動作が特長である. また, バイオメタ
ル・ファイバーは, 温度変化によって動かすことも可能
である. 約 70℃ 前後に加熱すると収縮し, 冷却すると
伸張する. 動作変位は, BFM の全長の 4%. 今回使用し













図 5  BMF の動き 
 
（２）脚先に取り付けたブラシの特徴 











           図 6 ブラシの働き 
（３）概要 
図 7 に柔軟脚の構造を示し, 機体の詳細を図 8 と表 1
に示す. このロボットは, シリコンで形成されており, 
これを運動させる為に BMF が前脚と後脚に繋げている. 
また脚先には,ブラシがそれぞれ付けられている. SMA
には, 3 [V] の電源が繋いである, 導線を繋げ, 電源の




























図 8 作成した柔軟脚 
 
 










図 9 と図 10 に電源を切り替えた時の柔軟脚の様子を
示す. 柔軟脚のシリコンには, 電源を ON にした際に 
BMF の引く力に対応する為, また電源をOFFにした際
は, 反発力利用し脚を開く為に硬さ 30A を使用している. 
電源ON時には, BMF が加熱され収縮する. それにより, 
脚は閉じる動作を行う. 脚先に装着したブラシにより, 
前脚の摩擦係数 μ は大きくなり, 後脚の摩擦係数 μ は
小さくなる.  
また, 電源 OFF 時には, 加熱された BMF が外気に
よって冷やされ, 加熱前の状態に戻る. これにより, 閉
じた脚はシリコンによる反発で開脚を行う. 前脚の摩擦





全長 L 18 [mm]
幅 w 10 [mm]





































柔軟脚の歩行パターンを図 11 に示す. 
紙面上での歩行実験を行い, その歩行実験の様子を図 12






































図 12  歩行実験の様子 
 
６． 結言 
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床面 紙 机 コンクリート
成功 or 失敗 1.75 [mm/s] 歩行不可 歩行困難
